PERANCANGAN SISTEM KENDALI GERAK LENGAN ROBOT PENGIKUT GERAK LENGAN MANUSIA BERBASIS MIKROKONTROLLER by Syafruddin, Raden Muhammad & Fitri, Nyayu
  
 
 
PERANCANGAN SISTEM KENDALI GERAK LENGAN ROBOT 
PENGIKUT GERAK LENGAN MANUSIA BERBASIS 
MIKROKONTROLLER 
 
 
 
SKRIPSI 
 
 
 
Oleh : 
 
Raden Muhammad Syafruddin 2006250078 
Nyayu Fitri     2008250119 
 
 
Program Studi Teknik Informatika 
 
 
 
 
 
 
 
STMIK GI MDP 
PALEMBANG 
2012 
 STMIK GI MDP 
________________________________________________________________ 
 
Program Studi Teknik Informatika 
Skripsi Sarjana Komputer 
Semester Ganjil Tahun 2011/2012 
 
PERANCANGAN SISTEM KENDALI GERAK LENGAN ROBOT PENGIKUT 
GERAK LENGAN MANUSIA BERBASIS MIKROKONTROLLER 
 
 Raden Muhammad Syafruddin 2006250078 
 Nyayu Fitri   2008250119 
 
 
Abstract 
Technology has a very rapid progress in the this present . Sophisticated 
technology has replaced manual equipment requires a lot of manpower to operate, 
one of which is use of the robot. Robot arm which made it a part of the robot can 
replace or relieve human labor directly. 
But we often get a constraint on how to control or control a device with easy 
to operate. In this thesis designed a robot arm that has a system that is easy to control 
a robot that can follow sistemlengan arm motion controller. 
Robot arm was built using the 6 servo motor that moves to follow the rotation angle 
of the arms control potentiometer. Order 6 pieces of servo motors can move at the 
same time it is necessary to control the servo so that the motion of the robot arm to 
control arm mengikutigerak well. 
Based on the results of testing the synchronization of motion between the 
robot arm and the arm controlling the robot arm obtained the results that can follow 
the motion of the arm controllers very well. 
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Abstrak 
Teknologi mengalami suatu kemajuan yang sangat pesat pada masa sekarang ini. 
Teknologi yang canggih telah menggantikan peralatan-peralatan manual yang 
membutuhkan banyak tenaga manusia untuk dioperasikan, salah satunya yaitu 
penggunaan robot. Lengan robot yang dibuat ini merupakan bagian dari robot yang dapat 
menggantikan ataupun meringankan kerja manusia secara langsung. 
 Namun kita sering mendapatkan kendala bagaimana cara untuk mengontrol atau 
mengendalikan suatu alat dengan mudah untuk dioperasikan. Dalam tugas akhir ini 
dirancang sebuah lengan robot yang memiliki sistem yang mudah dikendalikan berupa 
sistem lengan robot yang dapat mengikuti gerak lengan pengendali. Lengan robot 
dibangun menggunakan 5 buah motor servo yang bergerak mengikuti putaran sudut 
potensiometer pada lengan pengendali. Agar 5 buah motor servo dapat bergerak secara 
bersamaan maka diperlukan control servo  sehingga gerak lengan robot dapat mengikuti 
gerak lengan pengendali secara baik. 
 Berdasarkan hasil pengujian sinkronisasi gerak antara lengan robot dan lengan 
pengendali maka didapatkan hasil bahwa lengan robot dapat mengikuti gerak lengan 
penggendali dengan sangat baik. 
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PENDAHULUAN 
 
 
 
Teknologi mengalami suatu kemajuan yang sangat pesat pada masa sekarang 
ini. Teknologi yang canggih telah menggantikan peralatan-peralatan manual yang 
membutuhkan banyak tenaga manusia untuk dioperasikan, salah satunya yaitu 
penggunaan robot. Perkembangan teknologi robotika telah membuat kualitas 
kehidupan manusia semakin tinggi. Saat ini perkembangan teknologi robotika telah 
mampu meningkatkan kualitas maupun kuantitas produksi berbagai pabrik. 
Teknologi robotika juga telah menjangkau sisi hiburan dan pendidikan bagi 
manusia. Salah satu cara menambah tingkat kecerdasan sebuah robot adalah dengan 
menambah sensor pada robot tersebut. 
Dalam pembuatan lengan robot ini memerlukan beberapa  motor servo 
sebagai penggerak lengan robot, untuk mengerakkan motor servo tersebut 
diperlukan suatu modul servo controller untuk mengatur pergerakan lengan robot 
agar dapat mengikuti gerak lengan manusia secara bersamaan. 
Salah satu robot yang memiliki sistem gerak seperti manusia adalah lengan 
robot. Lengan robot tersebut dirancang agar dapat mengikuti gerak lengan manusia, 
serta mampu bergerak secara seimbang dengan menggerakkan motor servo pada 
setiap sendi robot secara bersamaan. Robot ini dikedalikan dengan menggunakan 
suatu pengendali yang disebut mikrokontroler, sehingga sistem gerak dari robot ini 
menjadi otomatis sesuai dengan program yang telah dibuat sebelumnya. 
Berdasarkan dari pertimbangan diatas maka penulis membuat skripsi ini 
dengan judul :  
“ Perancangan Sistem Kendali Lengan Robot Pengikut Gerak Lengan Manusia 
Berbasis Mikrokontroller “ 
 
 
METODOLOGI 
 
 
Studi pustaka : 
a) Pencarian data di internet tentang lengan robot dan cara kerja gerak 
lengan. 
b) Mempelajari cara kerja mikrokontroler dan menghubungkannya ke 
motor servo dan potensiometer. 
2.  Pengumpulan data : 
a) Artikel yang membahas masalah penggunaan motor servo dan 
potensiometer. 
b) Data sheet mikrokontroler AVR ATMega8535. 
c) Data sheet mikrokontroller AT Tiny 2313 
3.  Pembuatan perancangan perangkat keras  dan perangkat lunak 
a) Mendisain dan merancang rangka mekanik dari lengan robot. 
b) Perancangan minimum sistem mikrokontroler yang digunakan sebagai 
pengolah data serta mengontrol gerak motor servo lengan robot. 
c) Merancang perangkat lunak untuk setiap gerak robot, potensiometer, 
dan motor servo. 
 
4. Pengujian sistem  
a) Pengujian Gerak lengan robot. 
b) Pengujian Control Servo serta Mikrokontroller. 
c) Pengujian Potensiometer. 
d) Pengujian Motor Servo 
5. Analisis 
Menganalisis sinkronisasi  gerak lengan robot agar dapat mengikuti 
gerakan sesuai dengan gerak lengan manusia. 
6. Kesimpulan 
Pembuatan kesimpulan dengan berdasarkan proses – proses yang telah 
dilakukan diatas, terutama pada pengujian dan analisis data. 
 
 
HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
 
 
Penulis membuat lengan robot menggunakan sistem kontrol gerak 
holomonic. Gerak holomonic merupakan gerak yang serupa dengan gerak ujung 
pensil atau pulpen ke segala arah di permukaan kertas sesuai dengan keinginan. 
Penerapan sistem gerak holomonic memungkinkan gerak lengan robot dapat 
menjangkau segala arah dengan mudah. Lengan robot yang dibuat ini lebih menitik 
beratkan pada jenis kontrol kinematika dengan memanfaatkan program pada 
mikrokontroller karena memiliki struktur dinamika yang rumit. 
Bagian tangan robot dikenal sebagai manipulator tangan, yaitu sistem gerak 
yang berfungsi untuk manipulasi (memegang, mengambil, mengangkat, 
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memindahkan, mengolah) obyek. Untuk melakukan pengambilan objek lengan 
robot ini dilengkapi dengan griper (pemegang). Lengan robot ini di desain agar 
dapat mengikuti gerak sesuai dengan gerakan yang dilakukan oleh gerakan lengan 
manusia yang merupakan control manual terhadap lengan robot. 
Prinsip kerja gerak robot ini menggunakan prinsip pengendalian yang 
menggunakan hubungan langsung dengan manusia sebagai pengendali lengan robot 
tersebut karena menggunakan bagian dari tubuh manusia untuk mengendalikan 
robot. 
Lengan robot ini yang memiliki pergerakan sebanyak 5 buah ( 5 Degree Of 
Freedom). Lengan robot dapat bergerak kesegalah arah dirancang agar mampu 
mengikuti gerakan tangan manusia yang dapat menjangkau kesemua sudut dimensi 
bergerak sesuai dengan kemauan kita dengan perantara sensor yang terpasang pada 
tangan manusia. Penggunaan motor servo sebagai alat penggerak pada lengan robot 
memberikan hasil gerakan yang halus dan memiliki sudut yang hampir sama 
dengan gerakan lengan manusia.  
 
 
 
 
 
 
Gambar 3.1 Blok Diagram Gerak Lengan Robot 
Dibawah ini akan dijelaskan spesifikasi detil lengan robot yang dibuat 
adalah sebagai berikut : 
1. Kerangka Lengan Robot 
a. Bahan utama robot.  
Bahan utama dari lengan robot adalah plat aluminium dengan 
ketebalan 2 mm dan akrilik pada lengan manusia dengan ukuran 
panjang disesuaikan dengan kebutuhan. 
b. Dimensi lengan robot. 
Panjang lengan robot disesuaikan dengan ukuran lengan manusia 
yang sebenarnya, sehingga diperoleh ukuran lengan robot sebagai 
berikut : 
Panjang lengan antara bahu dan siku (l1) = 20 cm 
Panjang lengan antara siku dan pergelangan tangan  (l2) = 25 cm 
Tinggi tiang penyanggah (l3) = 80 cm agar pada saat pergerakkan 
lengan robot tidak menyentuh permukaan lantai. 
c. Motor Servo 
Torsi motor servo yang digunakan adalah 3 kg/cm 
d. Banyak DOF : 5 DOF (Degree Of Freedom) dengan posisi : 
DOF 1 : Pada Finger 
DOF 2 : Pada Arm 
DOF 3 : Pada Elbow 
DOF 4 : Pada Shoulder 
DOF 5 : Pada Shoulder putar 
2. Sensor lengan robot 
Sensor lengan robot menggunakan 5 buah Potensiometer yang dipasang 
pada lengan manusia sebagai masukan untuk gerakan lengan robot. 
3. Mikrokontroller 
Pada perancangan robot digunakan 2 buah mikrokontroller yaitu 
Mikrokontoller ATMega 8535 sebagai pemroses masukan dari sensor 
potensiometer dan mikrokontroller ATTiny 2313 sebagai permroses 
keluaran yang akan menggerakkan motor servo pada lengan robot. 
4. Motor Servo 
Motor servo yang digunakan adalah motor servo jenis standard Parallax 
yang mempunyai sudut putar 180
0
 sebanyak 6 buah dengan penempatan 
posisi sebagai berikut : 
a. 3 Buah servo pada posisi bahu 
b. 2 Buah motor servo pada siku. 
c. 1 Buah pada pergelangan tangan 
5. Catu daya (Power Supply) 
a. Power Supply pada mikrokontroller dan potensiometer 
menggunakan batere 9 Volt yang diregulasikan menggunakan IC 
Regulator 7805 agar dapat menghasilkan tegangan sebesar 5 Volt.  
b. Power Supply untuk motor servo menggunakan 6 buah bateraai 1,2 
Volt  yang disusun secara seri sehingga menghasilkan 7,2 Volt. 
6. Penjepit (Gripper) 
Penjepit digunakan untuk mengangkat / memindahkan benda uji dengan 
beban maksimum 0,25 kg. 
  
7. Pemberat Penyeimbang 
Pemberat penyeimbang  berfungsi untuk membantu meringankan kerja 
pada motor servo serta menyeimbangankan kerja lengan pada saat 
melakukan pergerakkan. 
Pengujian dilakukan dengan tujuan  untuk menguji apakah perangkat 
lunak serta perangkat keras yang telah dibuat dapat bekerja dengan baik pada 
lengan robot tersebut sesuai dengan diagram alir yang telah ditentukan. Adapun 
pengujian yang dilakukan antara lain : 
1. Pengujian Output tegangan pada sensor 
2. Pengujian besar sudut servo terhadap perbedaan lebar pulsa 
3. Pengujian sudut putar servo terhadap perubahan sudut putar potensiometer. 
4. Pengujian sinkronisai antara gerak lengan manusia terhadap gerak lengan 
robot. 
Adapun pengujian tersebut dilakukan bertujuan untuk mengetahui fungsi 
kerja lengan robot tersebut apakah sesuai dengan keinginan secara maksimum 
serta memiliki fungsi yang cukup baik. 
 
 
 
 
 
KESIMPULAN DAN SARAN 
 
 KESIMPULAN 
 Berdasarkan pelaksanaan perancangan dan pengujian yang telah 
dilakukan, maka dapat diambil kesimpulan bahwa :  
1. Lengan robot dapat mengikuti gerak lengan manusia dengan persentase 
keberhasilan  86% sesuai dengan gerak lengan manusia. 
2. Lima DOF (Degree of Freedom) pada lengan robot membuat gerak lengan 
robot tersebut dapat melakukan serta mengikuti gerakan setiap sendi pada 
lengan manusia dengan persentase kesalahan pada tiap sendi yaitu , sensor 
finger 5 % , sensor arm 11 % , sensor elbow 0 % , sensor shoulder 38 % dan 
sensor shoulder putar 16% sehingga persentase kesalahan rata-rata sebesar 14 
%. 
3. Pada bagian sendi shoulder merupakan beban terberat bagi pergerakkan 
motor karena menahan beban lengannya sendiri dan ditambah beban lengan 
sendi elbow, finger dan arm. Sehingga hasil sudut gerekkan lengan yang 
terjadi memiliki kesalahan yang cukup besar. 
 
SARAN 
Berikut adalah beberapa saran lebih lanjut mengenai skripsi ini. 
1. Agar lengan robot dapat bergerak dengan lebih baik lagi dan lebih seimbang 
maka pada lengan robot tersebut dapat digunakan pneumatik agar lengan 
robot dapat lebih menyerupai lagi seperti gerak lengan manusia serta 
pengendali lengan robot yang dapat disesuaikan pada setiap pengguna. 
2. Agar lengan robot dapat digunakan pada aplikasi-aplikasi yang cukup berat , 
maka lengan robot tersebut sebaiknya menggunakan motor servo / motor DC 
dengan torsi motor yang lebih besar. 
3. Penggunaan akselerometer 3 dimensi dapat digunakan untuk membuat lengan 
robot memiliki sendi potar sehingga robot benar-benar menyerupai lengan 
manusia. 
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